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Procede er dispositif d'aide an pilotag e (Tun aeronef a voilure tournante au 
votsinag e d'nn point de pose ou de decollate. 

La presente invention est relative a un procede et a un dispositif 
d'aide au pilotage d'un aeronef a voilure tournante au voisinage d'un point 
de pose ou d'un point de decollage. 

Le domaine technique de Pinvention est celui de la fabrication de 
systemes de pilotage d'un aeronef a voilure tournante tel qu'un helicoptere. 

Un objectif de l'invention est de donner au pilote d'un aeronef les 
moyens de definir rapidement un point de pose et une procedure 
d'approche et/ou de decollage qui soient securises par rapport au relief 
entourant ce point. 

Un objectif de l'invention est de permettre que ces moyens soient 
utilisables en vol afin que le pilote, dans des missions specifiques de type 
service medical d'urgence EMS (« Emergency Medical Service »), puisse 
construire en vol une partie de sa route future. Pour cela, elle doit etre 
rapide a mettre en ceuvre et donner au pilote une complete perception de 
ce qu'il est en train de construire. 

Un objectif de l'invention est de permettre de definir des procedures 
d'atterrissage et de decollage utilisables aussi bien pour des vols VMC 
(Visual Meteorological Conditions), dans lesquels le pilote peut assurer 
visuellement sa securite par rapport au relief, que pour des vols IMC 
(Instrument Meteorological Conditions), dans lequel il n'a pas la vue du 
relief et ou la securite de son vol est assuree par le suivi precis d'une route 
prealablement securisee par exploitation de bases de donnees de terrain. 

Pour construire un plan de vol securise, un pilote peut exploiter des 
cartes aeronautiques sur lesquelles figurent les reliefs ; en appliquant des 
marges de survol, il en deduit des points de passage et des altitudes de vol 
qu'il peut ensuite saisir en aveugle. Cette saisie peut etre realisee sur un 
terminal dedie du type CDU (Control and Display Unit). La securite de 
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cette solution est assez faible car elle est tout a la fois liee a la qualite de la 
saisie des points et segments et a la qualite de Sexploitation des cartes 
aeronautiques. 

De nombreux systemes anti-collision pour aeronefs ont ete proposes. 

Selon le brevet US 6421603B1, le pilote definit une route et le 
systeme verifie les interferences entre la route et le sol, a partir de donnees 
contenues dans une base de donnees « terrain ». Le pilote peut modifier sa 
route, afin de determiner, par iterations successives, une solution securisee. 

Selon les brevets FR 2789771 et US 6424889B1, un systeme calcule 
une trajectoire horizontale d'evitement de zones dangereuses en fonction 
du relief connu par une base de donnees de terrain et en fonction des 
contraintes donnees par le pilote ; cela permet de definir une route reputee 
securisee par rapport aux obstacles, mais necessite des ressources de calcul 
importantes. Ce systeme ne permet pas au pilote de maitriser l'elaboration 
de la route ; le pilote decouvre a la fin d'un calcul la solution proposee et 
peut ensuite modifier les contraintes pour un nouveau calcul. 

Ces systemes ne sont pas adaptes aux phases d'approche ou de 
decollage, et ne provoquent pas une visualisation ergonomique des risques 
encourus lors de ces phases de vol. 

Les demandes de brevet FR 2813963 et US 2003107499 proposent un 
dispositif d'aide a la navigation aerienne a embarquer sur un aeronef qui 
comporte un module de visualisation agence pour affkher en temps reel 
une representation bidimensionnelle du relief devant l'appareil, liee a la 
position et a la dynamique de l'appareil ; cette representation porte sur un 
domaine visualise en forme de secteur angulaire dont le sommet 
correspond a la position de l'aeronef ; selon ces documents, la signalisation 
d'alertes est partiellement inhibee en phase d'atterrissage ou de decollage. 
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Un tel systeme de visualisation n'est pas adapte a la definition d'une 
procedure d'approche ou de decollage sure pour un aeronef a voilure 
tournante. 

Un objectif de Pinvention est de proposer un procede et un 
dispositif d'aide au pilotage d'un tel aeronef dans ces phases de vol. 

Selon un aspect de Pinvention, il est propose un procede d'aide au 
pilotage d'un aeronef dans lequel on determine et on affiche sur un ecran 
de visualisation representant Penvironnement geographique autour d'un 
point de pose, le lieu de tous les points d'entree des procedures 
d'atterrissages non securisees par rapport au relief, et/ou le lieu de tous les 
points de sortie des procedures de decollage non securisees par rapport au 
relief, pour un point de pose et une altitude d'approche (ou respectivement 
un point et une altitude de depart) donnee. 

Au sens de la presente demande, Pexpression « point de pose » 
designe - selon le contexte - un point d'atterrissage et/ ou un point de 
decollage. 

Le pilote pent ainsi directement et interactivement positionner le 
point d'entree ou de sortie de sa procedure d'atterrissage/decollage dans 
une zone ou les points d'entree ou de sortie sont reputes securises, tout en 
optimisant son choix en fonction de contraintes telles que le sens du vent, 
les zones dont le survol est interdit, les performances de Paeronef. 

L'invention permet de determiner un point de pose qui donne le 
maximum de solutions de pose, et ainsi de choisir le point de pose dont les 
solutions de pose se rapprochent le plus des contraintes precedentes. 

Pour determiner le lieu de ces points d'entree et/ ou de ces points de 
sortie correspondant a des procedures non securisees, selon un autre aspect 
de Pinvention, on determine une surface s'appuyant sur des obstacles 
s'etendant autour du point de pose. Cette surface comporte un point 
anguleux qui est ancre sur (confondu avec) le point de pose, et presente 
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une forme evasee vers le haut a partir de ce point anguleux. On calcule 
^intersection de cette surface avec un plan ou un palier correspondant a 
l'altitude d'approche ou de depart, pour obtenir une courbe limite 
s'etendant dans ce plan ou palier ; et on determine le lieu des points 
d'entree et/ ou de sortie non surs comme etant la partie du plan ou palier 
s'etendant a Pexterieur de cette courbe limite. 

Au sens de la presente demande, le terme « obstacle » peut designer 
soit un obstacle geographique naturel (c'est-a-dire un point ou une zone 
saillant(e) du relief naturel), soit un obstacle artificiel tel qu'une 
construction et/ou un batiment erige(e) a partir du sol. 

Les coordonnees d'obstacles naturels sont generalement regroupees 
en une base de donnee denommee « modele numerique de terrain ». 

Conformement a une caracteristique preferee de 1'invention, on 
presente au pilote un diagramme comportant le point de pose, ladite 
courbe limite ainsi qu'au moins un arc de cercle, en particulier un demi- 
cercle ou un cercle complet, centre sur le point de pose et correspondant a 
une pente de descente (ou de montee) predeterminee ; cette pente (mesuree 
par rapport a l'horizontale) est de preference situee dans une plage allant 
de 2 degres a 15 degres. 

De preference, une partie au moins du diagramme qui est situee a 
l'exterieur de ladite courbe limite, par reference au point du diagramme 
symbolisant le point de pose, qui fait done partie du lieu des points 
d'entree ou de sortie a eviter, presente une couleur (par exemple rouge) ou 
texture (par exemple des hachures) symbolisant un danger de collision avec 
des obstacles entourant le point de pose. 

Pour la determination de ladite surface et done de ladite courbe 
limite, differents profils ou gabarits d'approche (respectivement de depart) 
peuvent etre utilises : un profil ou gabarit peut comporter un ou plusieurs 
segments, generalement rectiligne(s). 
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Lorsque ce profil est constitue d'un seul segment rectiligne, ladite 
surface est engendree par des droites passant par le point de pose et 
s'appuyant sur des obstacles situes autour du point de pose ; cette surface 
presente alors une forme generale de demi cone ou cone - de section non 
circulaire - dont le sommet correspond au point de pose. 

La courbe limite formee par la trace de cette surface dans un plan 
correspondant a 1'altitude d'approche ou de depart, est constitute de 
trongons (generalement courbes) correspondant a la trace dans ce plan d'un 
rayon emis au point de pose et rasant le sommet des obstacles entourant le 
point de pose ; ces trongons forment generalement une courbe limite 
discontinue, ou un espace entre deux trongons voisins de cette courbe 
limite correspond a une zone d'approche ou de depart securisee. 

En variante, on peut prevoir des profils de descente plus complexes, 
soit rectilignes dans le plan horizontal et composes de plusieurs segments 
de pentes fixes et/ou variables, soit composes de segments non alignes, ni 
dans le plan vertical, ni dans le plan horizontal, ayant certaines de leurs 
caracteristiques fixes, d'autres variables, Ces profils complexes, sont 
caracterises par un point d'entree, situe a 1'altitude securisee H 
precedemment definie, par un point de pose, et eventuellement par leur 
orientation geographique. 

On peut notamment utiliser un profil ou gabarit compose de 
plusieurs segments alignes dans le plan horizontal, mais de pentes 
differentes, pour optimiser des trajectoires antibruit. 

Selon une autre variante correspondant a une approche en « T », le 
profil est compose de 3 segments consecutifs : 

- un premier segment horizontal ; 

- un deuxieme segment dans le meme plan horizontal que le premier 
segment mais parcouru avec un cap a 90° du premier segment ; 
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- un troisieme segment en pente vers le Point de Pose (PP) et suivant 
le me me cap que le deuxieme segment. 

Les segments sont consecutifs ou adjacents (se rejoignent deux a 
deux en un point commun) ; les projections sur le plan horizontal de deux 
5 segments consecutifs peuvent Stre alignees, si les deux segments ont 
rigoureusement le meme cap. 

Dans tous les cas, l'appui du gabarit (ancre sur le point de pose) sur 
les obstacles environnant le point de pose, permet de determiner le lieu des 
points d'entree et/ou de sortie non securises, dans le plan ou palier 
10 correspondant a l'altitude consideree. 

Selon un autre aspect de 1'invention, il est propose un dispositif 
permettant de mettre en ceuvre le procede defini et decrit dans la presente ; 
le dispositif comporte : 

- un modele numerique de terrain eventuellement complete par une 
15 base de donnees comportant des caracteristiques (coordonnees et 

dimensions) d'obstacles artificiels ; 

- un calculateur pourvu de moyens de lecture du modele numerique 
de terrain et eventuellement des caracteristiques des obstacles artificiels; 

- un outil d'introduction dans le calculateur de coordonnees d'un 
20 point de pose ou de decollage et le cas echeant d'une altitude d'approche 

ou de depart, qui est susceptible d'etre manipule par un pilote de 
l'aeronef ; 

- des moyens cooperant avec le calculateur pour determiner, a partir 
des coordonnees du point de pose ou de decollage et de l'altitude 

25 d'approche ou de depart, le lieu des points d'entree et/ou de sortie a cette 
altitude qui, compte tenu d'un profil ou gabarit de montee/descente 
predetermine, ne sont pas surs ; et 



- des moyens pour presenter au pilote ledit lieu. 
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L'invention permet au pilote de voir directement toutes les solutions 
de procedures d'approches et de depart securisees par rapport a la 
configuration du relief. Il peut ainsi immediatement choisir celle qui 
satisfait aux autres contraintes, sans avoir besoin de proceder par iterations 
successives. 

Le procede selon Pinvention lui permet de batir sa trajectoire. 

Cette fonction peut etre utilisee independamment de toute autre 
pour choisir en une seule iteration un point de pose et les procedures 
d'approche et de depart correspondantes qui soient securisees par rapport 
au relief. 

Elle peut etre aussi associee aux dispositifs decrits dans les brevets 
precedemment cites, elle permet alors d'eviter la phase d'iterations 
successives permettant de trouver une trajectoire securisee. 

D'autres caracteristiques et avantages de Pinvention apparaissent 
dans la description suivante qui se refere aux dessins annexes et qui 
illustre, sans aucun caractere limitatif, des modes preferes de realisation de 
Pinvention. 

La figure 1 illustre schematiquement Torganisation des principaux 
constituants d'un dispositif selon Pinvention. 

La figure 2 illustre schematiquement le calcul de tron^ons d'une 
courbe limite par balayage de Pespace entourant un point de pose par un 
simple profil d'approche rectiligne, selon un mode de realisation de 
Pinvention. 

La figure 3 illustre un diagramme susceptible d'etre presente a un 
pilote, le diagramme comportant une courbe limite similaire a celle de la 
figure 2. 

La figure 4 illustre schematiquement le calcul de trongons d'une 
courbe limite par balayage de Pespace entourant un point de pose par un 



profil d'approche comportant trois segments rectilignes, selon un autre 
mode de realisation de l'invention. 

La figure 5 illustre des exemples de gabarits a trois segments 
rectilignes utilisables selon le mode de realisation de la figure 4. 

5 La figure 6 illustre une variante d'un diagramme presente a un pilote. 

Par reference a la figure 1, un dispositif d'aide au pilotage selon 
l'invention comporte : 

- une base de donnees 11 repertoriant des coordonnees et 
dimensions d'obstacles naturels et/ou artificiels tels que ceux 

10 schematiquement represents sous la forme de parallelepipedes rectangle 
aux figures 2 et 4 ; 

- un calculateur 10 pourvu notamment de moyens 12 de lecture des 
caracteristiques d'obstacles de la base de donnees 11 ; 

- un pe>ipherique d'entree 14 tel qu'un manche a balai ou autre 
dispositif de pointage permettant l'introduction dans le calculateur 10 de 
coordonnees d'un point de pose ou de decollage, et le cas echeant d'une 
altitude d'approche ou de depart; 

- un module ou programme 13 de calcul pour determiner, a partir des 
coordonnees du point de pose ou de decollage et de l'altitude d'approche 
ou de depart introduites a l'aide du peripherique 14, le lieu des points 
d'entree et/ ou de sortie a cette altitude qui, compte tenu d'un profil ou 
gabarit de montee/descente predetermine, ne sont pas surs ; et 

- un module ou programme 15 de traitement des resultats delivres 
par le module 13, qui est connecte a un dispositif 16 de visualisation pour 

25 presenter au pilote un diagramme representant le lieu des points 
d'entree/ sortie surs et le lieu des points non surs. 



15 



20 
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Sur cette figure, les fleches reliant les organes ou unites 11 a 16 
representee les connexions entre ces unites ou modules ainsi que le sens 
des principaux echanges de donnees par ces connexions. 

Par reference a la figure 2, trois obstacles Ol, 02 et 03 s'etendent 
autour du point de pose PP. Un rayon ou une droite passant par le point 
PP, formant avec Phorizontale un angle faible constant, par exemple egal a 
deux degres, et balayant l'espace sur 360° autour du point PP, genere un 
cone CON2DEG dont le sommet est confondu avec PP, qui presente une 
symetrie de revolution selon la normale N au sol au point PP, et dont la 
section transversale a cet axe N est circulaire. 

Ainsi, la trace de ce cone dans le plan P horizontal situe a l'altitude 
H au dessus du point PP, forme un cercle C2 centre sur la projection 
verticale du point PP dans le plan P. 

De facon similaire, la trace d'un rayon rectiligne Rl passant par PP 
et glissant le long de l'arete ARS1 au sommet de l'obstacle Ol, forme dans 
le plan P un segment TARSI de courbe limite. De la meme facon, la trace 
d'un rayon rectiligne R2 passant par PP et glissant le long de l'arete ARS2 
au sommet de l'obstacle 02, forme dans le plan P un segment TARS 2, et la 
trace d'un rayon rectiligne R3 passant par PP et glissant le long de l'arete 
ARS3 au sommet de l'obstacle 03, forme dans le plan P un segment TARS 3 
de courbe limite. 

Une courbe limite CL integrant ces segments TARSI a TARS 3 peut 
ainsi etre calculee a partir des traces de rayons s'appuyant sur les obstacles 
entourant le point de pose, ce qui equivaut a determiner, en fonction du 
relief, des pentes minimales d'approche ou de depart. 

Par reference a la figure 3, la courbe limite CL s'etend a l'interieur 
du cercle C2 centre sur la projection verticale du point PP ; la courbe CL 
est ouverte : elle presente deux extremites CLL1 et CLL2 correspondant a 
son intersection avec le cercle C2. La courbe CL separe le disque delimite 
par C2 en deux regions : une region centrale RSUR incluant la projection 
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de PP, qui est le lieu des points d'entree ou sortie securises, et une region 
peripherique RNONSUR qui est le lieu des points d'entree ou sortie non 
securises, et qui est hachuree. 

Le diagramme comporte en outre deux cercles C3 et CIO 
concentriques au cercle C2 ; ces deux cercles correspondent a la trace dans 
le plan P (le plan de la figure 3) de rayons passant par PP et balayant 
l'espace autour de ce point avec une pente de trois degres (pour C3) et de 
dix degres (pour CIO) respectivement. 

Ce diagramme permet au pilote de constater qu'une zone 22 
d'approche sure selon un profil de descente rectiligne incline de deux 
degres, s'etend entre les points CLL1 et CLL2, selon un arc du cercle C2 ; 
ce diagramme permet egalement de constater qu'une zone Z3 d'approche 
securisee selon un profil de descente rectiligne incline de trois degres, 
s'etend selon un arc du cercle C3. 

En pratique, pour une procedure d'approche au voisinage d'un point 
de pose, le pilote choisit une altitude d'approche initiale qu'il considere 
comme sure pour la zone autour du point de pose. Cette altitude defink un 
plan horizontal ou palier situe a une altitude H au dessus du point de pose. 
Sans tenir compte du relief et du vent, le pilote peut choisir a partir de 
cette altitude un profil de descente pour rejoindre son point de pose. 

Le profil de descente le plus simple est une droite partant de 
l'altitude du plan precedent et rejoignant le point de pose. La pente de cet 
axe d'approche peut varier entre des bornes en fonction des capacites de 
1'appareil et de sa configuration. La procedure ainsi decrite comprend un 
point d'entree defini par l'intersection entre le plan (ou palier) et ladite 
droite, et un point final qui est le point de pose. 

Le dispositif balaye l'espace autour du point de pose, generalement 
sur 180° ou 360° avec un gabarit decrivant la procedure decrite 
precedemment, en faisant le cas echeant varier la pente de ce gabarit. II 
determine ainsi les profils partant de l'altitude H et rejoignant le point de 
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pose qui sont securises et ceux qui sent en conflit avec le sol et/ ou les 
obstacles dont la position et la geometrie sont enregistrees dans une base 
de donnees. 

Le dispositif trace sur un ecran de visualisation affichant 
Tenvironnement geographique autour d'un point de pose, le lieu de tous les 
points d'entree de profils de descente non securises pour l'altitude 
d'approche initiale, H definie precedemment. 

Un cone inverse dont le demi angle d'ouverture est de 88° (90°-2°), 
dont le sommet est le point geographique considere et dont la base est a 
l'altitude de Tapproche initiale est explore sur 360°. Tout autour du point 
de pose sont determinees les profils minimaux utilisables en fonction du 
relief. Les points d'entree de ces profils sont projetes sur la base de ce 
cone. 

La surface RNONSUR decrivant la portion de cone occultee par des 
obstacles est materialisee de couleur rouge. 

La taille affichee de ce dispositif est fonction de I'echelle d'affichage 
choisie et de l'altitude de Papproche initiale. 

Si Papproche initiale consideree est a une hauteur de 1500 pieds au 
dessus du point de pose, cette symbologie s'inscrit dans un cercle de rayon 
8 miles nautiques, correspondant a une pente de 2°. 

Le pilote qui veut definir une approche securisee pent positionner 
directement le point d'entree de sa procedure hors des zones non 
securisees, sur la partie Z2 du cercle C2 correspondant aux 2° de pente. 

II peut effectuer cette action soil avec des moyens d'introductions de 
donnees traditionnels, ou par des moyens de saisie de coordonnees 
geographiques. 

Dans ce dernier cas, le pilote positionne directement son point 
d'entree de telle fagon que son profil de descente soit securise, le calcul 
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des zones des points d'entree/sortie surs et non surs etant effectue en 
temps reel, en fonction de la position du point de pose correspondant a la 
position du dispositif de saisie. N'ayant plus a verifier principalement le 
critere de securisation par rapport aux obstacles, il prend plus facilement 
en compte d'autres parametres tels que le sens du vent, le non survol 
d'agglomeration, la gestion de son carburant. 

Grace a ce dispositif, le pilote peut balayer la zone de posee avec 
son point de pose" ; il peut observer la figure CL associee calculee en temps 
reel et trouver ainsi le point et l'axe de pose pour lequel les lieux des 
points d'entree sont optimaux pour les contraintes qu'il s'est fixe telles que 
sens du vent, le non survol de certaines zones ou une pente limite. 

La simplicite, la rapidite et l'interactivite de ce dispositif permettent 
de 1'utiliser en cours de vol pour definir une nouvelle route non encore 
definie, en tenant compte des pentes inaccessibles en azimut et en 
orientation. 

Par reference aux figures 4 et 5, le simple rayon rectiligne de la 
figure 2 peut etre remplace par un profil PR, PR1, PR2 pour le calcul de la 
courbe CL. Le profil PR comporte trois segments rectilignes Pa, Pb et Pc, 
de pentes differentes, a chacun desquels peut etre associee une marge 
d'altitude M qui peut etre (pre) determine pour compenser des erreurs de 
positionnement du point PP et/ou des obstacles, et/ou pour tenir compte 
de marges de survol. 

Par reference a la figure 6, le diagramme D comprend deux demi 
cercles DCA3 et DCA15, centres sur PP et correspondant respective ment a 
des pentes d'approche du point PP selon des pentes de trois et quinze 
degres ; en outre, le diagramme D comprend deux demi cercles DCD2 et 
DCD6, egalement centres sur PP et correspondant respectivement a des 
pentes de decollage du point PP selon des pentes de deux et six degres. 

Un point PE represente un point d'entree -a une altitude HE pour 
laquelle le (demi) diagramme d'approche a ete determine- pour lequel une 
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approche selon une pente comprise entre 3 et 15 degres, est securisee. Un 
point PS represente un point de sortie -a une altitude HS pour laquelle le 
(demi)diagramme de decollage a ete determine- pour lequel un decollage du 
point PP selon une pente comprise entre 6 et 2 degres, est securisee. 

La pente limite de montee en cas de panne d'un moteur d'un aeronef 
comprenant au moins deux moteurs pent etre materialisee. Elle depend des 
conditions exterieures (vent, temperature, pression) et des performances de 
Paeronef. Cette valeur de pente peut etre enregistree dans une memoire du 
calculateur 10 et/ou peut etre introduite par le pilote a Paide de Porgane 
14 de saisie de donnees. 

Un ou plusieurs segments SROl, SR02, SR03, SR04 de la route 
choisie par le pilote sont representes sur ce diagramme ; les points 
cardinaux et la direction du vent peuvent y figurer, comme c'est le cas 
figure 3. Dans cet exemple, le segment SR02 represente la procedure 
d'approche finale et le segment SR03 represente la procedure de decollage. 

Sur cette route, un symbole en forme d'etoile represente le point 
d'entree (respectivement de sortie) ; ce symbole est entoure d'un premier 
cercle representant une l" re marge correspondant a une erreur de 
positionnement du point d'entree (respectivement du point de sortie), et 
d'un second cercle concentrique au premier et representant une marge 
horizontale supple mentaire de pilotage. 
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RE VE NIDI CATIONS 

1. Procede d'aide au pilotage d un aeronef au voisinage d'un point 
(PP) de pose ou de decollage caracterise en ce que : 

- on determine, par des moyens (10 a 15) embarques a bord de 
l'aeronef, le lieu (RNONSUR) des points (PE, PS) d'entree et/ou de sortie 
pour une altitude (HE, HS) d'approche et/ou de depart donnee, qui ne 
sont pas surs pour atteindre ledit point de pose ou partir dudit point de 
decollage, et 

- on presente un diagramme (D) comportant ledit lieu sur un 
dispositif (16) de visualisation. 

2. Procede selon la revendication 1 dans lequel on determine au 
moins un troncon (TARSI, TARS 2) de courbe limite (CL) s'etendant dans, 
un plan ou palier (P) correspondant a ladite altitude, le troncon de courbe 
limite separant le lieu (RSUR) des points d'entree et/ou de sortie surs des 
points d'entree et/ ou de sortie qui ne sont pas surs, et on affiche le point 
de pose ou de decollage ainsi que le troncon de courbe limite, sur le 
dispositif de visualisation. 

3. Procede selon la revendication 2 dans lequel on presente au pilote 
un diagramme comportant le point de pose ou de decollage, au moins une 
portion d'un ou plusieurs cercle(s) (C2, C3, DCA3, DCA15, DCD2, DCD6) 
centre(s) sur ce point, et la portion de courbe limite au moins. 

4. Procede selon la revendication 2 ou 3, dans lequel on applique une 
premiere couleur ou texture a une partie (RSUR) du diagramme qui s'etend 
a l'interieur de la portion de courbe limite, et on applique une seconde 
couleur ou texture, qui est differente de la premiere couleur ou texture, a 
une partie (RNONSUR) du diagramme qui s'etend a l'extexieur de cette 
portion de courbe limite, et on presente le diagramme sur le dispositif de 
visualisation. 
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REVENDICATIONS 

1. Procede d'aide au pilotage d'un aeronef au voisinage d'un point 
(PP) de pose ou de decollage caracterise en ce que : 

- on determine, par des moyens (10 a 15) embarques a bord de 
l'aeronef, le lieu (RNONSUR) des points (PE, PS) d'entree et/ou de sortie 
pour une altitude (HE, HS) d'approche et/ou de depart donnee, qui ne 
sont pas surs pour atteindre ledit point de pose ou pattir dudit point de 
decollage, et _ _ _ 

- on presente un diagramme (D) comportant lcdit lieu sur un 
dispositif (16) de visualisation. 

2. Procede selon la revendication 1 dans lequel on determine au 
moms un troncon (TARSI, TARS 2) de courbc limite (CL) s'etendant dans 
un plan ou palier (P) correspondant a ladite altitude, le troncon de courbe 
limite separant le lieu (RSUR) des points d'entree et/ou de sortie surs des , 
points d'entree et/ou de sortie qui ne sont pas surs, et on affiche le point 
de pose ou de decollage ainsi que le troncon de courbe limite, sur le 
dispositif de visualisation. 

3. Procede scion les revendications 1 et 2 dans lequel on affiche sur 
le dispositif de visualisation le diagramme (D) comportant le point de pose 
ou de decollage, au moins une portion d'un ou plusieurs cercle(s) (C2, C3, 
DCA3, DCA15, DCD2, DCD6) centre(s) sur ce point, et la portion de 
courbe limite au moins. 

4. Procede selon la revendication 2 ou 3, dans lequel on applique une 
premiere couleur ou texture a une partie (RSUR) du diagramme qui s'etend 
a Tinterieur de la portion de courbe limite, et on applique une scconde 
couleur ou texture, qui est differente de la premiere couleur ou texture, a 
une partie (RNONSUR) du diagramme qui s'etend a Texterieur de cette 
portion de courbe limite, et on affiche ces parties du diagramme sur le 
dispositif de visualisation. 
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5. Procede selon l'une quelconque des revendications 1 a 4, dans 
lequel on determine un troncon de courbe limite correspondant a la trace, 
dans le plan ou palier correspondant a ladite altitude, d'un profil ou gabarit 
(Rl, R2, R3, PR, PR1, PR3) passant par le point de pose ou de decollage et 
rasant le - ou s'appuyant sur - le sommet d'un obstacle (Ol, 02, 03) 
s'etendant au voisinage du point de pose ou de decollage. 

6. Procede selon la revendication 5 dans lequel une marge (M) 
d'altitude est associee au profil ou gabarit pour compenser des erreurs de 
positionnement du point (PP) et/ou des obstacles, et/ou pour tenir compte 
d'une marge de survol. 

7. Procede selon la revendication 5 ou 6, dans lequel le profil ou 
gabarit comporte un seul segment rectiligne. 

8. Precede selon la revendication 5 ou 6, dans lequel le profil ou 
gabarit comporte plusieurs segments. 

9. Procede selon la revendication 8 dans lequel les projections des 
segments dans un plan vertical sont alignees. 

10. Proced<§ selon la revendication 8 dans lequel les projections des 
segments dans un plan horizontal sont alignees. 

11. Procede selon l'une quelconque des revendications 1 a 10 dans 
lequel on affiche sur le dispositif (16) un symbole representant le point 
d'entree et/ou de sortie (PE, PS), ce symbole etant entoure d'un premier 
cercle representant une premiere marge correspondant a une erreur de 
positionnement du point et etant entoure d'un second cercle concentrique 
au premier et representant une marge horizontal supplemental de 
pilotage. 

12. Dispositif embarque d'aide au pilotage d'un aeronef au voisinage 
d'un point (PP) de pose ou de decollage, 

caracterise en ce qu'il comporte : 
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- une base de donnees (11) comportant des caracteristiques 
(coordonnees et dimensions) d'obstacles (Ol, 02, 03) naturels et le 
cas echeant d'obstacles artificiels; 

- un calculateur (10) pourvu de moyens (12) de lecture des 
caracteristiques d'obstacles de la base de donnees ; 

- un outil (14) d'introduction dans le calculateur de coordonnees 
d'un point de pose ou de decollage et le cas echeant d'une altitude 
d'approche ou de depart, qui est susceptible d'etre manipule par un 
pilote de l'aeronef ; 

- des moyens (13) cooperant avec le calculateur pour determiner, a 
partir des coordonnees du point de pose et de decollage et de 
l'altitude d'approche ou de depart, le lieu (RNONSUR) des points 
d'entree et/ou de sortie a cette altitude qui, compte tenu d'un profil 
(Rl, R2, R3, PR, PR1, PR3) ou gabarit de montee/descente 
predetermine, ne sont pas surs ; et 

- des moyens (15, 16) pour presenter au pilote ledit lieu. 
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